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 要  旨 
近年、情報技術の発展によりカーナビゲーションで利用されていた GPSが携帯電話でも利用可
能となり、いつでもどこでも位置情報を把握できるようになった。しかし、都市部ではビル、ト
ンネル等で衛星が見通せない場合がある。また、屋内や地下街ではまったく衛星電波を受信する
ことができない。GPSなしでも位置情報を取得できるシステムを構築する必要がある。 
屋内の位置検出手法として、基準点を用いた三角測位が一般的である。この測位法は、装置の
複雑さにより莫大なコストがかかる。また、多くの装置を必要とする。そこで、露木らは基準点
間の距離を離し、基準点間を自律航法によって補完するハイブリッド測位を検討した。しかし、
自律航法装置において、検出方位が金属の影響により著しくドリフトするという現象、１歩目が
検出されないといった現象が見られ、位置誤差を増加させる原因になっている。 
本研究では、加速度センサ、3 軸ジャイロ方位センサ、光ファイバジャイロセンサを用いて自
律航法装置を試作した。距離推定には加速度センサ、3 軸ジャイロ方位センサを用いて、水平方
向加速度を求め、積分することで水平方向速度を求めた。積分誤差により接地時速度はゼロにな
らないため、速度補正としてゼロ点一定モデルとゼロ点線形モデルの 2方式を検討した。速度補
正には、速度、時間の 2パラメータあり、10歩歩行の結果より速度パラメータ 0.11m/s、時間パ
ラメータ 210msecと設定した。 
100mの距離推定実験において、歩幅（狭い、普通、広い）に起因する誤差は提案方式では 11.81%
以内、PointManでは 35.95%、Nike + iPodでは 40.38%という結果が得られた。速度補正にお
いてゼロ点一定モデルを採用することで 11.81%、ゼロ点線形モデルを採用することで 1.63%とい
う結果が得られた 
光ファイバジャイロを使って位置推定を行った。ジャイロの誤差は、1 時間に 1 度であり、方
位誤差はほとんど無視できる。ただし、体の進行方向に対する軸のぶれが方位誤差として残った。 
提案方式での位置推定誤差は、屋内直線経路において狭い歩幅で 1.59m、普通歩幅で 0.81m、
広い歩幅で 1.43m、屋内四角形経路において狭い歩幅で 1.24m、普通歩幅で 1.59m、広い歩幅で
1.53m、屋内八の字経路において狭い歩幅で 1.60m、普通歩幅で 1.90m、広い歩幅で 2.23mであ
った。屋外では、平均位置誤差 7.24m、推定距離誤差 5.71%であった。 
基準点測位による自律航法の補正シミュレーションにおいて、平均位置誤差 7.24mから 4.10m
へ向上した。総推定距離誤差は 5.71%から 1.01%へ向上した。 
本研究と露木らの研究との比較は、追実験を行うことで今後検討する。 
 
 
